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Greifwerkzeug, Dosierwerkzeug und Werkzeughalter 
fur einen Laborautomaten 




Die Erfmdung bezieht sich auf ein Greifwerkzeug, ein Dosierwerkzeug und auf einen 
Werkzeughalter fur Laborautomaten. 

Laborautomaten dienen der automatischen Bearbeitung von zumeist fltissigen Proben 
im Labor. Zu den Bearbeitungen gehoren insbesondere das Temperieren, Mischen, 
Filtrieren, chemische Umsetzen und Dosieren der Proben. Bei bzw. zwischen den Be- 
arbeitungen werden die Proben in GefaBen gespeichert, insbesondere in Laborgefafien, 
Gefafiketten, Mikrotiterplatten, Filterplatten und anderen Platten mit einer Vielzahl 
Probenaufnahmen. Die GefaBe sind zwischen bzw. in verschiedenen Lager- und Be- 
arbeitungspositionen zu transportieren bzw. zu bewegen. Hierflir sind herkormnliche 
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Laborautomaten mit einem Greifautomaten ausgestattet, der ein Greifen, Transportie- 
ren 5 Bewegen und Absetzen der Gefafle sowie ein Abdecken der GefaBe mit speziellen 
Deckeln ermoglicht. 

Ferner weisen herkommliche Laborautomaten eine Dosiereinrichtung auf.Bereits be- 
kannt sind Dosiereinrichtungen, die einen Werkzeughalter und ein damit losbar ver- 
bindbares Dosierwerkzeug mit mindestens einer Kolben-Zylindereinheit umfassen. 
Durch Verschieben des Kolbens in entgegengesetzten Richtungen wird Probeflussig- 
keit durch eine Dosieroffhung angesaugt bzw. abgegeben. Bei Direktverdrangern hat 
der Kolben Kontakt zur Flussigkeit und bei Luftpolstersystemen ist zwischen Kolben 
und Flussigkeit ein Luftpolster vorhanden. Vielfach wird die Flussigkeit in austausch- 
baren Pipettenspitzen aufgenommen, die unten eine Dosieroffhung und oben eine Auf- 
steckoffhung zum losbaren Verbinden mit dem Dosierwerkzeug aufweisen. Durch 
Austausch des Dosierwerkzeuges ist es moglich, verschiedene Dosieraufgaben auszu- 
fuhi-en. Der Werkzeughalter ist zwischen verschiedenen Positionen verfahrbar, urn 
Dosierwerkzeuge, Pipettenspitzen bzw. Proben aufzunehmen bzw. abzugeben. 

Davon ausgehend liegt der Erfmdung die Aufgabe zugrunde, eine vereinfachte Greif- 
und Dosiertechiiik fur Laborautomaten zur Verfugung zu stellen. 

Die Aufgabe wird durch ein Greifwerkzeug mit den Merkmalen des Anspruches 1 
gelost. Ferner wird die Aufgabe durch ein Dosierwerkzeug mit den Merkmalen des 
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Anspruches 1 7 gelost. Ferner wird die Aufgabe durch einen Werkzeughalter mit den 
Merkmalen des Anspruches 26 gelost. Vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfmdung 
sind in den Unteranspriichen angegeben. 

Das erfmdungsgemaBe Greifwerkzeug fur Laborautomaten hat 
Greifeinrichtungen zum Greifen von Gefaflen, 

eine Einrichtung zum Wandeln und/oder Ubertragen von Bewegungen, deren Ab- 
trieb mit den Greifeinrichtungen gekoppelt ist, um diese anzutreiben, 
eine Kupplungseinrichtung zum losbaren Verbinden mit einer Antriebseinrichtung 
' eines Werkzeughalters eines Laborautomaten, die mit dem Antrieb der Einrichtung 
zum Wandeln und/oder Ubertragen gekoppelt ist, um diese anzutreiben, und 
eine Befestigungseinrichtung zum losbaren Befestigen des Greifwerkzeuges am 
Werkzeughalter des Laborautomaten bei mit der Antriebseinrichtung des Werk- 
zeughalters verbundener Kupplungseinrichtung. 

Herkommliche Werkzeughalter von Laborautomaten sind mit erfmdungsgemaBen 
Greifwerkzeugen fur die Handhabung von LaborgefaBen, Deckehi von GefaBen und 
anderen Gegenstanden einsetzbar. An einem Werkzeughalter sind verschiedene 
Greifwerkzeuge far unterschiedliche Greifaufgaben montierbar. Daniber hinaus ist es 
moglich, denselben Werkzeughalter mit verschiedenen Dosierwerkzeugen zu be- 
stxicken, um diesen fur Dosierzwecke einzusetzen. Dabei ist die Antriebseinrichtung 
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des Werkzeughalters sowohl fur die Betatigung verschiedener Greifeinrichtungen als 
auch fur die Betatigung verschiedener Dosiereinrichtungen nutzbar. Eine Verlage- 
rungseinrichtung zum Verlagern des Werkzeughalters entlang und/oder um minde- 
stens eine Raumachse ist sowohl fur das Verlagern des Greifwerkzeuges als auch fur 
das Verlagern des Dosierwerkzeuges nutzbar. Es kann auf herkommliche Werkzeug- 
halter zuriickgegriffen werden, die bereits mit entsprechenden Antriebseinrichtungen 
ausgestattet sind. Die erfmdungsgemaBen Greifeinrichtungen ermoglichen so eine er- 
hebliche Kostenersparnis, da sie keine eigene Antriebseinrichtung benotigen, sondem 
mit einem allgemein einsetzbaren Werkzeughalter zusammenarbeiten. 

Die Greifeinrichtungen konnen unterschiedlich ausgeftihrt sein. So kann es sich bei 
den Greifeinrichtungen beispielsweise um parallel zusammen- bzw. auseinanderfahr- 
bare Arme handeln. GemaB einer Ausgestaltung sind die Greifeinrichtungen schwenk- 
bar gelagerte Greifhebel. Diese konnen um parallele Achsen zusammen- bzw. ausein- 
anderschwenkbar sein. GemaB einer Ausgestaltung sind die Greifarme austauschbar, 
um das Greifwerkzeug an verschiedene Einsatzzwecke anzupassen. 

GemaB einer Ausgestaltung weisen die Greifhebel etwa parallele Greifarme und ab- 
gewinkelte, aufeinander zu gerichtete Antriebsamie auf 5 mit deren benachbarten 
Enden der Abtrieb der Einrichtung zum Wandeln und/oder Ubertragen gekoppelt ist. 
Dies ermoglicht eine einfache Ubertragung der Bewegung vom Abtrieb auf die 
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Greifeinrichtungen. Durch Betatigen der Antriebsarme. werden die Greifarme zusam- 
men- bzw. auseinandergeschwenkt. 

Zum sicheren Ergreifen von GefaBen weisen gemaB einer Ausgestaltung die Greifein- 
richtuiigen aufeinander zu gerichtete Nadeln und/oder Buchsen zum Einstechen in 
Wande und/oder Ergreifen an Oberflachenstrukturen der Wande von GefaBen auf. 
Durch Einstechen der Nadeln in GefaBe aus Kunststoff (z.B. Polycarbonat oder Poly- 
prop yl en) ist es moglich, diese sicher zu "ergreifen. Die GefaBe oder andere Gegen- 
stande werden durch KraftschluB sicher gegriffen und eine unerwiinschte Kraftaus- 
iibung 5 beispielsweise auf eine Dichtung einer Vakuumkammer, wixd vermieden. Die 
Buchsen konnen beispielsweise in Ausnehmungen der GefaBwande eingreifen, Vor- 
spriinge auf den Gefaflwanden iibergreifen oder die GefaBe an anderen Oberflachen- 
profilierungen ergreifen. 

GemaB einer Ausgestaltung weisen die Greifeinrichtungen konzentrisch um die 
Nadeln angeordnete, verfederte Schutzhiilsen und/oder konzentrisch um die Nadeln 
angeordnete Buchsen auf. Die Schutzhiilsen federn beim Einstechen der Nadeln in die 
Wand eines GefaBes zuriick. Sie konnen Verletzungen des Bedienpersonales bei 
einem manuellen Eingriff verhindern (z.B. bei Storungsbeseitigung oder Einsetzen 
und Entnehmen eines GefaBes aus dem Ablauf). Eine ahnliche Funktion erfullen die 
Buchsen, die bevorzugt etwas gegeniiber den Nadeln zuriickspringen, damit zugleich 
die Nadeln und die Buchsen fur das Greifen der GefaBe nutzbar sind. 
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GemaB einer Ausgestaltung ist eine die Greifeinxichtungen zusammenspannende 
Federeinrichtung vorhanden. Durch diese Federeinrichtung sind die Greifeinrichtun- 
gen stets vorgespannt und somit immer in Greifposition. Hierdurch werden die 
Greifeinrichtungen mit einer definierten Spannung an den GefaBen gehalten. Die Ge- 
faBe konnen deshalb auch bei Stromausfall oder Notausschaltung sicher gehalten wer- 
den. Andererseits ist es in einer solchen Situation moglich, die Greifeinrichtungen 
manuell zu offhen, urn ein GefaB zu entfernen. 

GemaB einer Ausgestaltung driickt die Federeinrichtung die Greifeinrichtungen gegen 
den Abtrieb der Einrichtung zum Wandeln und/oder Ubertragen, wodurch einerseits 
eine perxnanente Kopplung der Greif einrichtung mit dem Abtrieb sichergestellt wird, 
andererseits jedoch deren Aufhebung ermoglicht wird, fur den Fall einer manuellen 
Entnahme eines GefaBes. 

Die Einrichtung zum Wandeln und/oder Ubertragen von Bewegurigen kann aus- 
schlieBlich eine Einrichtung zum Ubertragen von Bewegungen sein, die eine lineare 
oder rotatorische Antriebsbewegung auf die Greifeinrichtungen ubertragt. GemaB 
einer Ausgestaltung weist die Einrichtung zum Wandeln und/oder Ubertragen eine 
drehgesicherte, axialverschiebliche, mit einer Stirnseite auf die Greifeinrichtungen 
wirkende Gewindemutter und eine in der Gewindemutter schraubbare, drehfest mit der 
Kupplungseinrichtung verbundene Spindel auf. Diese Einrichtung zum Wandeln 
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und/oder Ubertragen setzt eine Drehbewegung in eine Axialbewegung um, urn diese 
beispielsweise auf als Greifhebel ausgefuhrte Greifeinrichtungen zu iibertragen. 

GemaB einer Ausgestaltung weist das Greifwerkzeug eine Einrichtung zum Indizieren 
der Lage der Greifeinrichtungen auf, die von einem Sensor des Werkzeughalters bei 
Befestigung des Greifwerkzeuges am Werkzeughalter abtastbar ist. Hierbei kann der 
Werkzeughalter die jeweilige Lage der Greifeinrichtungen ermitteln, um deren Bewe- 
gungen genau zu steuern. Dies kann beispielsweise fur eine Ermittlung der Einstellung 
der Greifeinrichtungen nach Aufnahme eines Greifwerkzeuges durch den Werkzeug- 
halter dienen. Dies kann aber auch fur eine permanente Ermittlung der jeweiligen Lage 
der Greifeinrichtungen bei deren Betatigung herangezogen werden, um die Greifbe- 
wegungen moglichst genau auszufuhren. 

GemaB einer Ausgestaltung ist die Einrichtung zum Indizieren ein fest mit der Gewin- 
demutter verbundener Stift. Bei paralleler Ausrichtung des Stiftes zur Gewindeachse 
ist die jeweilige Axialposition der Gewindemutter durch Abtasten des Stiftes ermittel- 
bar. Daraus ist die Lage der mit der Gewindemutter gekoppelten Greifeinrichtungen 
ermittelbar. ' 

GemaB einer Ausgestaltung ist die Kupplungseinrichtung ein drehfest mit dem Antrieb 
der Einrichtung zum Wandeln und/oder Ubertragen verbundener Mitnehmer mit min- 
destens einer Angriffsflache flir eine Dreh-Antriebseinrichtung. Bei der Antriebsflache 
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kann es sich beispielsweise um die Seitenwande einer axial und radial gerichteten Nut 
handeln, in die die Dreh-Antriebseinrichtung mit einer entsprechend geformten Feder 
eingreift. 

Gemafl einer Ausgestaltung weist die Befestigungseinrichtung einen hohlen Befesti- 
gungszapfen auf und ist die Kupplungseinxichtung in dem Befestigungszapfen ange- 
ordnet oder steht aus diesem hervor und/oder ist die Einrichtung zum Indizieren in 
dem Befestigungszapfen angeordnet oder steht aus diesem hervor. Hierdurch wird die 
gleiehlaufende Befestigung und Kupplung des Greifwerkzeuges an dem Werkzeug- 
halter und mit seiner Antriebseinrichtung und/oder Zuordnung der Einrichtung zum 
Indizieren mit einem Sensor des Werkzeughalters begiinstigt. Nach einer Ausgestal- 
tung hat der Befestigungszapfen mindestens einen Zylinderteil und mindestens ein ko- 
nisches Basisteil, was vorteilhaft fur das Einfuhren und Zentrieren des Befestigungs- 
zapfens in einer Aufnahme ist. Das Zylinderteil befmdet sich am freien Ende des Be- 
festigungszapfens, mit dem dieser in eine Aufnahme eingefuhrt wird. Am Ende des 
Einfuhrganges kommt das Basisteil zu Anlage an einem entsprechenden Konus der 
Aufnahme und hierdurch wird die Zentrierung bewirkt 

Grundsatzlich kann der Befestigungszapfen kraftschlussig mit dem Werkzeughalter 
verbunden werden, der beispielsweise eine Klemmeinrichtung zum Einklemmen des 
Befestigungszapfens aufweisen kann. Gemafl einer Ausgestaltung weist der Befesti- 
gungszapfen auflen einen Verbindungsteil mit einer losbaren, formschlussigen Ver- 
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bindung auf, der mit einem weiteren formschliissigen Verbindungsteil des Werkzeug- 
halters zusammenwirken kann. GemaB einer Ausgestaltung ist der Verbindungsteil ein 
Bajonett- Verbindungsteil, dem ein komplementares Bajonett-Verbindungsteil eines 
Werkzeughalters zuzuordnen ist. 

Das erfindungsgemaBe Dosierwerkzeug fur Laborautomaten hat 

- mindestens eine Kolben-Zylindereinrichtung, 

- eine Einrichtung zum Wandeln und/oder Ubertragen von Bewegungen, deren Ab- 
trieb mit der Kolben-Zylindereinrichtung verbunden ist, urn diese anzutreiben, 

- eine Kupplungseinrichtung zum losbaren Verbinden mit einer Antriebseinrichtung 
eines Werkzeughalters eines Laborautomaten, die mit dem Antrieb der Einrichtung 
zum Wandeln und/oder Ubertragen gekoppelt ist, um diese anzutreiben, 

- eine Befestigungseinrichtung zum losbaren Befestigen des Dosierwerkzeuges am 
Werkzeughalter des Laborautomaten bei mit der Antriebseinrichtung des Werk- 
zeughalters verbundener Kupplungseinrichtung und 

- eine Einrichtung zum Indizieren des Lage des Kolbens der Kolben-Zylinderein- 
richtung, die von einem Sensor des Werkzeughalters bei Befestigung des Greif- 
werkzeuges am Werkzeughalter abtastbar ist. 

Dadurch, dafi das erfindungsgemaBe Dosierwerkzeug eine Einrichtung zum Indizieren 
der Lagen des Kolbens aufweist, ist es iiber einen Sensor des Werkzeughalters mog- 
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lich, die Lage des Kolbens genau festzustellen und liber die Antriebseinxichtung die 
Dosierung genau zu steuern. Dies kann fur ein anfangliches Ennitteln der Lage des 
Kolbens nach dem Befestigen des Dosierwerkzeuges am Werkzeughalter und fur eine 
laufende Uberwachung der Lage des Kolbens beim Dosieren genutzt werden. 

Die Einrichtung zum Wandeln und/oder Ubertragen kann ebenfalls auf verschiedene 
Weise ausgefuhrt" sein, je nachdem, welche Bewegung die Antriebseinrichtung er- 
zeugt. Wenn die Antriebseinrichtung eine Linearbewegung erzeugt, reicht eine Ein- 
richtung zum Ubertragen der Linearbewegung auf den Kolben. Eine Antriebseinrich- 
tung, die eine Drehbewegung erzeugt, weist gemaB einer Ausgestaltung die Einrich- 
tung zum Wandeln und/oder Ubertragen eine drehgesicherte, axialverschiebliche, mit 
einer Stirnseite auf den Kolben der Kolben-Zylindereinrichtung einwirkende Gewin- 
demutter und eine in der Gewindemutter schraubbare, drelifest mit der Kupplungsein- 
richtung verbundene Spindel auf. Diese und die nachfolgenden Ausgestaltungen des 
Dosierwerkzeuges entsprechen oben bereits erlauterten Ausgestaltungen des Greif- 
werkzeuges, die zweckmaBig im Hinblick auf die vorteilhafte Kopplung mit demsel- 
ben Werkzeughalter sind. 

So ist gemaB einer Ausgestaltung die Einrichtung zum Indizieren ein fest mit der Ge- 
windemutter verbundener Stift. GemaB einer Ausgestaltung ist die Kupplungseinrich- 
tung ein drehfest mit dem Antrieb der Einrichtung zum Wandeln und/oder Ubertragen 
verbundener Mitnehmer mit mindestens einer An griff sflache flir eine Dreh-Antriebs- 
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einrichtung des Werkzeughalters. GemaB einer Ausgestaltung weist die Befestigungs- 
einrichtung einen hohlen Befestigungszapfen auf und ist die Kupplungseinrichtung in 
dem Befestigungszapfen angeordnet oder steht aus diesem hervor und/oder ist die Ein- 
richtung zum Indizieren in dem Befestigungszapfen angeordnet oder steht aus diesem 
hervor. GemaB einer Ausgestaltung hat der Befestigungszapfen mindestens einen Zy- 
linderteil und mindestens ein konisches Basisteil. GemaB einer Ausgestaltung weist 
der Befestigungszapfen auBen einen Verbindungsteil einer 16sbaren 5 formschliissigen 
Verbindung auf Diese ist gemaB einer Ausgestaltung ein Bajonett-Verschluflteil. In- 
soweit gelten die oben bereits erlauterten weiteren Vorteile der entsprechenden Ausge- 
staltungen des Greifwerkzeuges. 

GemaB einer Ausgestaltung, die ebenfalls gleichermaBen fur das Greifwerkzeug und 
das Dosierwerkzeug gilt, ist an dem jeweiligen Werkzeug ein Chip angebracht, der 
Daten liber das jeweilige Werkzeug enthalt, die von auBen auslesbar sind. Hierdurch 
ist es moglich, die Daten des jeweiligen Werkzeuges von auBen zu lesen, beispiels- 
weise wenn dieses in dem Werkzeughalter plaziert ist, um die Daten des Werkzeuges 
bei dessen Einsatz zu beriicksichtigen. 

Der erfmdungsgemaBe Werkzeughalter fur einen Laborautomaten, der insbesondere 
geeignet zum Halten und Bewegen von Greifwerkzeugen und Dosierwerkzeugen der 
vorerwahnten Art ist, hat 
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eine Antriebseinrichtung zum wahlweisen Antreiben eines Greif- oder eines Do- 
sierwerkzeuges, 

eine weitere Kuppluiigseinrichtung zum wahlweisen Verbinden der Antriebsein- 
richtung mit einer Kupplungseinrichtung eines Greif- oder eines Dosierwerkzeu- 
ges, 

- eine weitere Befestigungseinrichtung zum wahlweisen Befestigen der Befesti- 
gungseinrichtung eines Greif- oder eines Dosierwerkzeuges bei miteinander ge- 
kuppelten Kupplungseinrichtungen des Werkzeughalters und des Greifwerkzeuges 
oder des Dosierwerkzeuges und 

- eine Steuereinrichtung zum wahlweisen Steuem der Bewegungen des Greifwerk- 
zeuges oder eines Dosierwerkzeuges. 

Dadurch, dafi der erfmdungsgemafie Werkzeughalter eine Steuereinrichtung aufweist, 
die wahlweise die Bewegung des Greifwerkzeuges oder eines Dosierwerkzeuges steu- 
ert, ist es moglich, mit demselben Werkzeughalter die Bewegung sowohl eines Greif- 
werkzeuges als auch eines Dosierwerkzeuges zu steuem, die diese in einem Labor- 
automaten auszuflihren haben. Ein Greifwerkzeug kann also so gesteuert werden, dafi 
es ein GefaB ergreift und loslaBt, dieses transportiert, dreht, schiittelt, stapelt bzw. jede 
andere erdenkliche Bewegung. Bei einem Dosierwerkzeug kann insbesondere das 
Aufhehmen, Abnehmen, Verdtinnen, Dispensieren, Mischen und Ubertragen von Pro- 
ben gesteuert werden. 
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Ausgestaltungen des Werkzeughalters entsprechen oben bereits beschriebenen Ausge- 
staltungen des Greifwerkzeuges und des Dosierwerkzeuges. 

So ist gemafi einer Ausgestaltung der Werkzeughalter mit einer Dreh-Antriebsein- 
richtung ausgestattet. 

GemaB einer Ausgestaltung weist die weitere Kupplungseinrichtung mindestens eine 
weitere Angri.ffsflache fur eine Dreh-Antriebseinrichtung auf. 

GemaB einer Ausgestaltung hat die Befestigungseinrichtung eine Aufhahme fur einen 
Befestigungszapfen eines Greif- oder Dosierwerkzeuges und ist die weitere Kupp- 
lungseinrichtung der Aufhahme zugeordnet, urn in die Kupplungseinrichtung des 
Greif- oder Dosierwerkzeuges bei in der Aufhahme angeordnetem Befestigungszapfen 
einzukuppeln. 

GemaB einer Ausgestaltung hat die Aufnahme mindestens einen zylindrischen Ab- 
schnitt und mindestens einen konischen Anfangsabschnitt. 

GemaB einer Ausgestaltung ist der Aufnahme ein weiteres Bajonett-Verbindungsteil 
zum losbaren Verbinden mit einem Bajonett-Verbindungsteil des Befestigungszapfens 
einer Greif- oder Dosiervorrichtung zugeordnet. 
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GemaB einer weiteren Ausgestaltung ist das weitere Bajonett-Verbindungsteil moto- 
risch antreibbar und steuert die Steuereinrichtung die Bewegung des weiteren Bajo- 
nett-Verbindungsteiles. Dies ermoglicht ein automatisches Verbinden des Werkzeug- 
halters mit einem Greif- oder Dosierwerkzeug in einem Laborautomaten. 

Gernafl einer Ausgestaltung ist der Aufhahme ein Sensor zugeordnet, urn eine Ein- 
richtung zum Indizieren eines mit dem Befestigungszapfen in der Aufhahme angeord- 
neten Greif- oder Dosierwerkzeuges abzutasten, und ist der Sensor mit der Steuerein- 
richtung verbunden, um die Bewegungen in Abhangigkeit von Lage der Greifeinrich- 
tungen oder des Kolbens zu steuern. 

GemaB einer Ausgestaltung weist der Werkzeughalter einen weiteren Sensor zum 
Abtasten eines Chips enthaltend Daten eines Greif- oder Dosierwerkzeuges auf 5 der 
mit der Steuereinrichtung verbunden ist, um die Bewegungen in Abhangigkeit von den 
Daten des Greifwerkzeugs oder Dosierwerkzeugs zu steuern. 

GemaB einer Ausgestaltung weist der Werkzeughalter eine Verlagerungseinrichtung 
zum Verlagern des Werkzeughalters entlang mindestens einer und/oder um minde- 
stens eine Raumachse auf 5 welche Verlagerung von der Steuereinrichtung steuerbar 
ist um mit dem Greifwerkzeug verschiedene GefaBpositionen und/oder Bewegungen 
des Greifw^erkzeuges und Dosierwerkzeuges zu erreichen und/oder durchzufuhren. 
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SchlieClich bezieht die Erfmdung ein System zum Greifen von GefaBen und/oder Do- 
sieren von Proben mit einem Greifwerkzeug der vorerwahnten Art und/oder ein Do- 
sierwerkzeug der vorerwahnten Art und einem Werkzeughalter der vorerwahnten Art 
ein. 

Die Erfmdung wird nachfolgend anhand der anliegenden Zeichnungen von Ausftih- 
rungsbeispielen naher erlautert In den Zeichnungen zeigen: 

Fig. 1 ein Greifwerkzeug in einem perspektivischen Sprengbild; 

Fig. 2 dasselbe Greifwerkzeug zusammengebaut in der Draufsicht; 

Fig. 3 dasselbe Greifwerkzeug zusammengebaut in einem Vertikalschnitt; 

Fig. 4 ein Dosierwerkzeug in einer perspektivischen Ansicht schrag von oben; 

Fig. 5 dasselbe Dosierwerkzeug in einer Draufsicht; 

Fig. 6 dasselbe Dosierwerkzeug in einem Vertikalschnitt; 

Fig. 7 einen Werkzeughalter fur einen Laborautomaten in einem perspektivischen 
Sprengbild; 
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Fig. 8 denselben Werkzeughalter zusammengebaut in einem Vertikalschnitt; 

Fig. 9 denselben Werkzeughalter bestuckt mit einem Greifwerkzeug in einem weite- 
ren Vertikalschnitt; 

Fig. 10 derselbe Werkzeughalter bestuckt mit einem Dosienverkzeug in einem Verti- 
kalschnitt. 

GemaG Fig. 1 bis 3 hat das Greifwerkzeug 1 einen im wesentlichen U-formigen La- 
gerkorper 2, der eine quer durch die Schenkel 3, 4 und in die Basis 5 hineinverlau- 
fende Nut 6 aufweist Hierdurch werden die Schenkel 3 5 4 in Lagerbocke 3', 3", 4', 
4' 4 unterteilt. Durch jeden Schenkel 3, 4 verlauft in Langsrichtung des Lagerkorpers 2 
eine Lagerbohrung 7, 8. 

Ferner weist das Greifwerkzeug 1 zwei Greifhebel 9, 10 auf, die jeweils einen 
Greifarm 11, 12 und einen davon rechtwinklig abgewinkelten Antriebsarm 13, 14 
aufweisen. 

Auf den kurzen Greifarmen 11, 12 der Greifhebel 9, 10 sind T-formige Greifarm- 
Verlangerungen IT, 12 4 an ihxen Mittelschenkeln 11", 12* 4 mittels Sclirauben 13 ', 
13" und 14', 14" losbar befestigt. An ihren Querschenkeln IT", 12"' haben sie bei- 
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denends an den aufeinander zu gewandten Seiten vorstehend jeweils eine Nadel 15% 
15", 16% 16". Diese sind jeweils konzentrisch von einer Schutzhulse 17% 17", 18% 
18" umgeben, die jeweils iiber eine Schxaubenfeder 19% 19", 20% 20" am Quer- 
schenkel 11"% 12 c " abgesttitzt ist Die Schutzhiilsen 17%17",18%18" stehen unbe- 
lastet bis zum Niveau der Spitzen der Nadeln 15% 15'% 16% 16' 4 vor und sind dem- 
gegenuber entgegen Federwirkung zum Querschenkel 1 1 ' ' % 12" ' hin verlagerbar. 

Konzentrisch urn die Schutzhiilsen 17% 17'% 18% 18" sind wiederum Buchsen 21% 
21'% 22% 22" angeordnet, die weniger weit als die Nadeln 15% 15'% 16% 16" von den 
Querschenkeln 11"% 12"' vorstehen. 

Die Greifhebel 9,^ 10 haben in den Ecken zwischen den Greifarmen 11, 12 und An- 
triebsarmen 13, 14 quergerichtete weitere Lagerbohrungen 23, 24. Die Greifhebel 9, 
10 sind in die Nut 6 eingesetzt und an Lagerbolzen 25 und 26 gelagert, die durch die 
Lagerbohrungen 7, 23 und 8, 24 gefuhrt sind. Die Lagerbolzen 25, 26 sind durch end- 
seitige Sicherungsringe 27% 27", 28% 28" gesichert. 

In die Greifarme 11,12 sind Befestigungsbolzen 29, 30 eingesetzt, die auf den vonein- 
ander abgewandten Seiten von einem Kopf gegen Herausziehen gesichert sind und auf 
den einander zugewandten Seiten Querbohrungen haben. In diese Querbohrungen ist 
eine Schraubenzugfeder 3 1 mit ihren endseitigen Osen eingehangt. 
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Der Grundkorper 2 hat im Zentrum eine quergerichtete Durchbohrung 32. 

Vorstehende Elemente bilden insgesamt ein Unterteil 33. Darauf hat das Greifwerk- 
zeug ein Oberteil 34. Dieses hat einen hohlen Befestigungszapfen 35. Dieser hat einen 
oberen zylindrischen Abschnitt 35\ der am AuBenumfang zwei Klauen 36\ 36" tragt, 
um einen Bajonett-VerschluBteil zu bilden. Die Klauen 36' 5 36" haben eine leichte 
Gewindesteigung zum Verspannen einer Bajonett-Verbindung. 

Ferner hat der Zap fen 35 einen mittleren Zylinderteil 35 4 4 mit einem groBeren Auflen- 
durchmesser als das Zylinderteil 35' und ein nach unten konisch sich erweitemdes Ba- 
sisteil35 £lt . 

Das Basisteil 35'" ist unten fest mit einer streifenformigen Befestigungsplatte 37 ver- 
bunden. Die Befestigungsplatte 37 ist auf der Oberseite des Grundkorpers 2 mittels 
Stiften 38\ 38" und Schrauben 39 ' , 39" ausgerichtet und fixiert. Sie ist so ausge- 
richtet, daB eine langs durch den Befestigungszapfen 35 und quer durch die Befesti- 
gungsplatte 37 verlaufende Bohrung 40 auf den Durchgang 32 der Grundplatte 2 aus- 
gerichtet ist. 

Die Bohrung 40 hat zwei diametral einander gegenuberliegende Langsnuten 41 4 , 41". 
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In die Bohrung 40 ist eine hulsenformige Gewindemutter 42 eingesetzt, die mit zwei 
oben radial vorspringenden Fliigeln 43 4 , 43 4 4 in den Langsnuten 41', 41 4 4 gefiihrt ist. 

In die Gewindemutter 42 ist unten ein stopfenartiges Distanzstiick 44 eingesetzt. 

Ferner ist in die Gewindemutter 42 eine Spindel 45 eingeschraubt. Diese hat einen von 
dem Gewmdeabsclmitt 45* vorstehenden Zapfenabschnitt 45", an dem sie in einem 
Kugellager 46 gelagert ist, das mittels einer Lagerbefestigung 47 im oberen Zylinder- 
teil 35 4 des Befestigungszapfens 35 verschraubt ist. 

An einem iiber das Kugellager 46 hinausstehenden Abschnitt des Zapfenabschnittes 
45 1 4 ist mittels eines radialen Gewindestiftes 48 ein Mitnehmer 49 drehfest fixiert, der 
an seinem freien Ende eine radial und axial gerichtete Nut zum Einfiihren eines klin- 
genformigen Antriebsorganes aufweist. 

In dem Fliigel 43 4 4 der Gewindemutter 42 ist ein Zylinderstift 50 fixiert, der parallel 
zur Mittelachse der Gewindemutter 42 ausgerichtet durch eine Nut 47 4 der Lagerbe- 
festigung gefiihrt ist und oben aus dem Befestigungszapfen 35 heraussteht. 

Auf einer Seite der Befestigungsplatte 37 ist eine Leiterplatte 51 mit einem Chip 
fixiert, auf dem Daten uber das Greifwerkzeug 1 gespeichert sind. Der Chip ist von 
auBen lesbar. 
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Durch Drehen des Mitnehmers 49 verschiebt die axial im Befestigungszapfen 35 fest- 
gehaltene Spindel 45 die Gewindemutter 42 axial, welche unverdrehbar in dem Be- 
festigungszapfen gefuhrt ist. Wenn die Gewindemutter 42 zu den Antriebsarmen 13, 
14 hin verlagert wird, driickt sie iiber das Distanzstiick 44 gegen deren innere Enden 
und schwenkt die Greifarme 11, 12 entgegen der Wirkung der Feder 33 auseinander. 
Das Greifwerkzeug 1 ist dann liber einem zu greifenden Gegenstand positionierbar. 
Durch Drehen des Mitnehmers 49 im Gegensinne ist die Gewindemutter 42 zuriick- 
verlagerbar, so dafi die Zugfeder 33 die Greifarme 11, 12 zusammenschwenkt und de- 
ren Verlangerungen 11'*% 12* 4 4 gegen das zu greifende Gefafl schwenken. Die 
Greifarm-Verlangerungen IT, 12' sind fur das Greifen einer Mikrotiterplatte konzi- 
piert und driicken mit den Nadeln 15', 15", 16% 16 <s in deren Seitenwande hinein 
bzw. greifen mit den Buchsen 21 21", 22', 22" in seitliche Ausnehmungen der 
Mikrotiterplatte hinein. 

Die Federspannung reicht aus, die Mikrotiterplatte festzuhalten. Mittels des Greif- 
werkzeuges 1 ist sie dann transportierbar. 

Durch Drehen des Mitnehmers 49 sind die Greifarm- Verlangerungen 11', 12' ausein- 
anderschwenkbar, urn die Mikrotiterplatte freizugeben. Die Greifarm-Verlangerungen 
IT, 12' sind auch manuell auseinanderschwenkbar, urn eine Mikrotiterplatte zu ent- 
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nehmen. Die jeweilige Position der Greifarme wird von dem Zylinderstift 50 indiziert, 
dessen Lage mittels eines Sensors von auBen abgreifbar ist. 

GemaB Fig. 4 bis 6 weist ein Dosierwerkzeug 52 ein Unterteil 53 mit einer Basisplatte 
54 auf, von der ein Hulsenabschnitt 55 nach unten vorsteht. In den Hiilsenabschnitt 55 
ist ein Schaft 56 eingeschraubt, der eine Folge von zylindrischen Abschnitten 56\ 
56"' mit sich nach unten verringernden Durchmessern aufweist. 

Ani unteren Ende des zylindrischen Abschnittes 56"' ist ein Konus 57 ausgebildet, 
auf den eine herkommliche Pipettenspitze 58 aufgesteckt ist. 

Der zylindrische Abschnitt 56'" enthalt im unseren Teil einen Zylinder 59, in dem ein 
Kolben 60 abdichtend eingefiihrt ist. Der Kolben 60 erstreckt sich liber das obere Ende 
des Schaftes 56 hinaus bis zu einer zentralen Durchbohrung 61 der Basisplatte 54. 
Dort hat der Kolben 60 einen Verankerungsabschnitt 62. 

Auf der Basisplatte 54 ist ein Oberteil 63 befestigt, dessen Aufbau genau dem des 
Oberteiles 34 des Greifwerkzeuges 1 entspricht. Dabei ist die Gewindemutter 42 unten 
nicht mit einem Distanzstuck 44 versehen, sondern mit dem Verankerungsabschnitt 62 
des Kolbens 60 verschraubt. Fur die Einzelheiten wird auf die obige Beschreibung des 
Oberteiles 34 Bezug genommen. 
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Am Schaft 56 ist eine Abwerferhulse 64 gefiihrt. Diese ist von einer nicht gezeigten 
Federvorrichtung zum Oberteil 63 hin vorgespannt. Am oberen Ende weist sie eine 
seitlich vorstehende Betatigungsfahne 65 auf. 

Durch Drehen des Mitnehmers 49 ist der Kolben 60 in dem Zylinder 59 verschiebbar, 
um Probenflussigkeit in die Pipettenspitze 58 aufzusaugen bzw. aus dieser auszu- 
stoBen. Die jeweilige Lage des Kolbens 60 wird dabei von dem Zylinderstift 50 indi- 
ziert. Durch Verlagern der Betatigungsfahne 65 ist die Pipettenspitze 58 mittels der 
Abwerferhulse 64 vom Konus 57 abdriickbar. 

GemaB Fig. 7 und 8 hat ein Werkzeughalter 66 ein Basisteil 67, das einen im wesent- 
lichen L-formigen Abschnitt 68 und einen davon nach unten vorstehenden etwa hul- 
senformigen Abschnitt 69 aufweist. Der hlilsenformige Abschnitt 69 hat eine zylindri- 
sche Aufnahme 70 3 in der ein Bajonett-Verschlufiring 71 drehbar gelagert ist. Die 
Aufiiahnie 70 hat einen konischen Anfangsabschnitt 70'. Neben dem hiilsenformigen 
Abschnitt 69 befmdet sich eine Kammer 72, in der ein Antriebsmotor 73 angeordnet 
ist, der auf einer Welle ein Antriebszahnrad 74 fixiert hat, das mit dem Bajonett-Ver-^ 
schluBring 7 1 kammt. 

In der zylindrischen Aufhalime 70 des hiilsenformigen Abschnittes 68 ist ein Zentri er- 
ring 75 gefiihrt, der oben einen Flansch 76 aufweist. An dem Flansch 76 ist mit einem 
entsprechenden Gegenflansch 77 ein Schrittmotor 78 angeschraubt. Auf der Welle des 
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Schrittmotors 78 ist erne weitere Kupplungseinrichtung 79 fixiert, deren freies Ende 
. mit einer Klinge 80 versehen ist. 

Die Klinge 80 ist etwas iiber dem Bajonett-VerschluBring 71 angeordnet. Dieser ist am 
Innenumfang mit diametral einander gegeniiberliegenden Klauen 81% 82" versehen, 
die erne leichte Steigung aufweisen. 

Das Basisteil 67 ist oben von einem kastenformigen Gehause 83 verschlossen. Im Ge- 
hause 83 sind oberhalb des Basisteiles 67 Sensoren 84 fur die Lageerkennung ernes 
axial in die Aufiiahme 70 eingefiihrten Stiftes 50 und 85 in eine Uberwachung der 
Lage des Bajonett-VerschluBringes 71 vorhanden. 

AuBen am Gehause ist ein Sensor 86 fur die Detektion ernes Chips auf einer Leiter- 
platte 5 1 vorhanden. 

Ferner ist auBen am. Basisteil 68 ein stangenformiger Abwerfer 87 entlanggefuhrt, der 
mittels eines nicht gezeigten Linearantriebes axial verschiebbar ist. Ein hakenfbrmiger 
Endabschnitt 88 des Abwerfers 87 ist dem konischen Offimngsbereich der zylindri- 
schen Aufhahme 70 zugeordnet. 

GemaB Fig. 9 ist ein Greifwerkzeug 1 mit dem Befestigungszapfen 35 in der zylindri- 
schen Aufnahme 76 des Werkzeughalters 66 emgefuhrt und darin durch Verdrehen 
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des Bajonett-Verschluflringes 71 mittels des Antriebsrnotors 73 fixiert. Der Sensor 84 
detektiert die Position des Zylinderstiftes 50 und damit die Stellung der Greifarm- 
Verlangerungen IT, 12'. Durch Ansteuern des Schrittmotors 78 sind die Greif-Hilfs- 
arrne IT, 12* schwenkbar. Der Werkzeughalter 66 ist mittels einer nicht gezeigten 
XYZ-Verfahreinrichtung verfahrbar, .urn verschiedene GefaBpositionen eines La- 
borautomaten anzusteuern. Eine zum Werkzeughalter 66 gehorende elektronische 
Steuereinrichtung steuert die verschiedenen Bewegungen. 

Ebenfalls automatisch durch Anfahren einer Ablageposition und Ansteuern des An- 
triebsrnotors 73 ist das Greifwerkzeug 1 von dem Werkzeughalter 66 trennbar. 

GemaB Fig. 10 ist ein Dosierwerkzeug 52 entsprechend am Werkzeughalter 66 fixiert. 
Die Kolbenlage wird durch den Zylinderstift 50 indiziert. Die Daten des aufgenomme- 
nen Dosierwerkzeugs 52 werden der Steuereinrichtung durch Abtasten des Chips auf 
der Leiterplatte 51 vermittelt. Durch Betatigen des Schrittmotors 78 wird von der 
Kupplungseinrichtung 79 der Mitnehmer 49 gedreht und die Bewegung des Kolbens 
60 gesteuert. Hierdurch wird die Aufoahme bzw. Abgabe von Probenflussigkeit be- 
wirkt. Die Pipettenspitze 58 ist durch (motorisches) Verschieben des Abwerfers 87 
abtrennbar 5 der auf die Betatigungsfahne 65 driickt. Auch das Dosierwerkzeug 52 wird 
durch Betatigen des Antriebsrnotors 73 leicht mit dem Werkzeughalter 66 verbunden 
bzw. von dies em getrennt. 
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Ansnrtiche 

1 . Greifwerkzeug fur Laborautomaten mit 

- Greifeinrichtungen (9, 10) zum Greifen von GefaBen, 

- einer Einrichtung zum Wandeln und/oder Ubertragen (42, 45) von Bewe- 
gungen, deren Abtrieb mit den Greifeinrichtungen (9, 10) gekoppelt ist, urn 
diese anzutreiben, 

- einer Kuppliuigseinrichtung (49) zum losbaren Verbinden mit einer An- 
triebseinrichtung (78) eines Werkzeughalters (66) eines Laborautomaten, 
die mit dem Antrieb der Einrichtung zum Wandeln und/oder Ubertragen 
(42, 45) gekoppelt ist, um diese anzutreiben, und 

- einer Befestigungseinrichtung (35, 36) zum losbaren Befestigen des Greif- 
werkzeuges (1) am Werkzeughalter (66) des Laborautomaten bei mit der 
Antriebseinrichtung (78) des Werkzeughalters (66) verbundener Kupp- 
lungseinrichtung (49). 

2. Greifwerkzeug nach Anspruch 1, bei dem die Greifeinrichtungen schwenkbar ge- 
lagerte Greifhebel (9, 10) sind. 

3. Greifwerkzeug nach Anspruch 2, bei dem die Greifhebel (9, 10) etwa parallele 
Greifarme (11, 12) und abgewinkelte, aufeinander zu gerichtete Antriebsarme (13, 
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14) aufweisen, mit deren benachbarten Enden der Antrieb der Einrichtung zum 
Wandeln und/oder Ubertragen (42, 45) gekoppelt ist. 

4. Greifwerkzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 3 5 bei dem die Greifeinrichtungen 
(9, 10) aufeinander zu gerichtete Nadeln (15, 16) und/oder Buchsen (21, 22) auf- 
weisen. 

5. Greifwerkzeug nach Anspruch 4, bei dem die Greifeinrichtungen (9, 10) konzen- 
trisch urn die Nadeln (15, 16) angeordnete, verfederte Schutzhulsen (17, 18) 
und/oder konzentrisch urn die Nadeln angeordnete Buchsen (21, 22) aufweisen. 

6. Greifwerkzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 5, das eine die Greifeinrichtungen 
(9, 10) zusammenspannende Federeinrichtung (31) aufweist. 

7. Greifwerkzeug nach Anspruch 6, bei dem die Federeinrichtung (31) die Greifein- 
richtungen (9, 10) gegen den Abtrieb der Einrichtung zum Wandeln und/oder 
Ubertragen (42, 45) driickt. 

8. Greifwerkzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 7, bei dem die Einrichtung zum 
Wandeln und/oder Ubertragen (42, 45) eine drehgesicherte, axialverschiebliche, 
mit einer Stirnseite auf die Greifeinrichtungen (9, 10) einwirkende Gewindemutter 
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(42) und eine in der Gewindemutter (42) schraubbare, drehfest mit der Kupplungs- 
einrichtung (49) verbundene Spindel (45) aufweist. 

9. Greifwerkzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 8, das eine Einrichtung zum Indi- 
zieren (50) der Lage der Greifeinrichtungen (9, 10) aufweist, die von einem Sensor 
(84) des Werkzeughalters (66) bei Befestigung des Greifwerkzeuges (1) am. Werk- 
zeughalter (66) abtastbar ist. 

10. Greifwerkzeug nach Anspruch 9, bei dem die Einrichtung zum Indizieren ein fest 
mit der Gewindemutter verbundener Stift (50) ist. 

11. Greifwerkzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 10 5 bei dem die Kupplungsein- 
richtung ein drehfest mit dem Antrieb der Einrichtung zum Wandeln und/oder 
Ubertragen (42, 45) verbundener Mitnehmer (49) mit mindestens einer Angriffs- 
flache for eine Dreh-Antriebseinrichtung ist. 

12. Greifwerkzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 11, bei dem die Befestigungsein- 
richtung einen hohlen Befestigungszapfen (35) aufweist und die Kupplungsein- 
richtung (49) in dem Befestigungszapfen angeordnet ist oder aus diesem hervor- 
steht und/oder die Einrichtung zum Indizieren (50) in dem Befestigungszapfen 
(35) angeordnet ist oder aus diesem hervorsteht. 
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13. Greifwerkzeug nach Anspruch 12, bei dem der Befestigungszapfen (35) auBen ei- 
nen Verbindungsteil (36) einer losbaren, formschliissigen Verbindung aufweist. 

14. Greifwerkzeug nach Anspruch 13, bei dem der Befestigungszapfen einen Bajonett- 
Verbindungsteil (36) aufweist. 

c 

15. Greifwerkzeug nach einem der Anspriiche 12 bis 14, bei dem der Befestigungs- 
zapfen (35) mindestens einen Zylinderteil (35\ 35") und mindestens ein konisches 
Basisteil(35"')hat. 

16. Greifwerkzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 15, an dem ein Chip mit von 
auften lesbaren Daten des Greifwerkzeuges (1) angeordnet ist. 

17. Dosierwerkzeug fur Laborautomaten mit 

- mindestens einer Kolben-Zylindereinrichtung (59, 60), 

- einer Einrichtung zum Wandeln und/oder Ubertragen (42, 45) von Bewe- 
gungen, deren Abtrieb mit der Kolben-Zylindereinrichtung (59, 60) ver- 
bunden ist, um diese anzutreiben, 

- . einer Kupplungseinrichtung (49) zum losbaren Verbinden mit einer An- 
triebseinrichtung (78) eines Werkzeughalters (66) eines Laborautomaten, 
die mit dem Antrieb der Einrichtung zum Wandeln und/oder Ubertragen 
(42, 45) gekoppelt ist, um diese anzutreiben, 
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- einer Befestigungseinrichtung (35, 36) zum losbaren Befestigen des Do- 
sierwerkzeuges (52) am Werkzeughalter (66) des Laborautomaten bei mit 
der Antriebseinrichtung (78) des Werkzeughalters (66) verbundener Kupp- 
lungseinrichtung (49) und 

- einer Einrichtung zum Indizieren (50) der Lage des Kolbens (59) der Kol- 
ben-Zylindereinrichtung (59, 60), die von einem Sensor (84) des Werk- 
zeughalters (66) bei Befestigung des Dosierwerkzeuges (52) am Werkzeug- 
halter abtastbar ist. 

18. Dosierwerkzeug nach Anspruch 17, bei dem die Einrichtung zum Wandeln 
und/oder Ubertragen (42, 45) eine drehgesicherte, axialverschiebliche, mit einer 
Stirnseite auf den Kolben der Kolben-Zylindereinrichtung einwirkende Gewinde- 
mutter (42) und eine in der Gewindemutter schraubbare, drehfest mit der Kupp- 
lungseinrichtung verbundene Spindel (45) aufweist. 

19. Dosierwerkzeug nach Anspruch 18, bei dem die Einrichtung zum Indizieren (50) 
ein fest mit der Gewindemutter (42) verbundener Stift ist. ' 

20. Dosierwerkzeug nach einem der Anspriiche 17 bis 19, bei dem die Kupplungsein- 
richtung ein drehfest mit dem Antrieb der Einrichtung zum Wandeln und/oder 
Ubertragen (42, 45) verbundener Mitnehmer (49) mit mindestens einer Angriffs- 
flache fur eine Dreh- Antriebseinrichtung des Werkzeughalters (66) ist. 
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21. Dosierwerkzeug nach einem der Anspriiche 17 bis 20, bei dem die Befestigungs- 
einrichtung (35, 36) einen hohlen Befestigungszapfen (35) aufweist und die 
Kupplungseinrichtung (49) in dem Befestigungszapfen (35) angeordnet ist oder 
aus diesem hervorsteht und/oder die Einrichtung zum Indizieren (50) in dem Be- 
festigungszapfen (35) angeordnet ist oder aus diesem hervorsteht. 

22. Dosierwerkzeug nach Anspruch 21, bei dem der Befestigungszapfen (35) aufien 
einen Verbindungsteil (36) einer losbaren, formschliissigen Verbindung aufweist. 

23. Dosierwerkzeug nach Anspruch 22 5 bei dem der Befestigungszapfen (35) einen 
Bajonett-VerschluBteil (36) aufweist. 

24. Dosierwerkzeug nach einem der Anspriiche 21 bis 23, bei dem der Befestigungs- 
zapfen (35) mindestens einen Zylinderteil (35', 35") und mindestens ein konisches 
Basisteil(35 tcf )hat. 

25. Dosierwerkzeug nach einem der Anspriiche 17 bis 24, das einen Chip mit von 
auBen auslesbaren Daten des Dosierwerkzeuges (52) aufweist. 
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26. Werkzeughalter fur einen Laborautomaten, insbesondere geeignet zum Halten und 
Bewegen von Greifwerkzeugen (1) und Dosierwerkzeugen (52) nach einem der 
Anspriiche 1 bis 23, mit 

- einer Antriebseinrichtung (78) zum wahlweisen Antreiben eines Greif- oder 
eines Dosierwerkzeuges (1, 52), 

- einer weiteren Kupplungseinrichtung (79) zum wahlweisen Verbinden der 
Antriebseinrichtung (78) mit einer Kupplungseinrichtung (49) eines Greif- 
oder eines Dosierwerkzeuges (1, 52), 

- einer weiteren Befestigungseinrichtung (70, 71) zum wahlweisen Befesti- 
gen der Befestigungseinrichtung (35, 36) eines Greif- oder eines Dosier- 
werkzeuges (1, 52) bei miteinander gekuppelten Kupplungseinrichtungen 
(49, 79) des Werkzeughalters (66) und des Greifwerkzeuges (1) oder des 
Dosierwerkzeuges (52) und 

- einer Steuereinrichtung zum wahlweisen Steuern der Bewegungen eines 
Greifwerkzeuges (1) oder eines Dosierwerkzeuges (52). 

27. Werkzeughalter nach Anspruch 26 mit einer Dreh-Antriebseinrichtung (80). 

28. Werkzeughalter nach Anspruch 27, bei dem die weitere Kupplungseinrichtung 
(79) mindestens weitere eine Angriffsflache zum Ubertragen einer Dreh-Antriebs- 
bewegung aufweist. 
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29. Werkzeughalter nach einem der Anspriiche 26 bis 28, bei dem die Befestigungs- 
einrichtung eine Aufhahme (70) fur einen Befestigungszapfen (35) eines Greif- 
oder Dosierwerkzeuges (1, 52) hat und die weitere Kupplungseinrichtung (79) der 
Aufhahme (70) zugeordnet ist, vim die Kupplungseinrichtung (49) des Greif- oder 
Dosierwerkzeuges (1 5 52) bei in der Aufhahme (70) angeordnetem Befestigungs- 
zapfen (35) einzukuppeln. 

30. Werkzeughalter nach Anspruch 29, bei der der Aufhahme (70) ein weiteres Bajo- 
nett-Verbindungsteil (71) zum losbaren Verbinden mit einem Bajonett-Verbin- 
dungsteil (35, 36) des Befestigungszapfens (35) einer Greif- oder Dosiervorrich- 
tung (1, 52) zugeordnet ist 

31. Werkzeughalter nach Anspruch 30, bei dem das weitere Bajonett-Verbindungsteil 
(71) motorisch antreibbar ist und die Steuereinrichtung die Bewegung des weiteren 
Bajonett-Verbindungsteiles (71) steuert. 

32. Werkzeughalter nach einem der Anspriiche 26 bis 31, bei der der Aufhahme (70) 
ein Sensor (84) zugeordnet ist, urn eine Einrichtung zum Indizieren (50) eines mit 
dem Befestigungszapfen (35) in der Aufhahme (70) angeordneten Greif- oder 
Dosierwerkzeugs (1, 52) abzutasten und der Sensor mit der Steuereinrichtung ver- 
bunden ist, um die Bewegungen in Abhangigkeit von der Lage der Greifeinrich- 
tungen (9, 10) oder des Kolbens (60) zu steuem. 
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33. Werkzeughalter nach einem der Anspriiche 26 bis 32 5 der einen weiteren Sensor 
(86) zum Abtasten von Daten eines Greif- oder Dosierwerkzeuges (1, 52) aufweist, 
der mit der Steuerung verbunden ist, um die Bewegungen in Abhangigkeit von den 
Daten des jeweils eingesetzten Greifwerkzeuges (1) oder Dosierwerkzeuges (52) 
zu steuern. 

34. Werkzeughalter nach einem der Anspriiche 26 bis 33 mit einer Verlagerungsein- 
richtung zum Verlagern des Werkzeughalters entlang mindestens einer und/oder 
um mindestens eine Raumachse, welche Verlagerung von der Steuereinrichtung 
steuerbar ist, um mit dem Greifwerkzeug (1) verschiedene GefaBpositionen und 
mit dem Dosierwerkzeug (52) verschiedene Dosierpositionen zu erreichen. 

35. System zum Greifen und Bewegen von GefaBen und/oder Dosieren von Proben 
mit einem Greifwerkzeug (1) gemaB einem der Anspriiche 1 bis 16 und/oder 
einem Dosierwerkzeug (52) gemaB einem der Anspriiche 17 bis 25 und einem 
Werkzeughalter (66) gemaB einem der Anspriiche 26 bis 34. 
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Zusammenfassung 



Greifwerkzeug fur Laborautomaten mit Greifeinrichtungen zum Greifen von GefaBen, 
einer Einrichtung zum Wandeln und/oder Ubertragen von Bewegungen, deren Abtrieb 
mit den Greifeinrichtungen gekoppelt ist, um diese anzutreiben, einer Kupplungsein- 
richtung zum losbaren Verbinden mit einer Antriebseinrichtung eines Werkzeug- 
halters eines Laborautomaten, die mit dem Antrieb der Einrichtung zum Wandeln 
und/oder Ubertragen gekoppelt ist, um diese anzutreiben, und einer Befestigungsein- 
richtung zum losbaren Befestigen des Greifwerkzeuges am Werkzeughalter des 
Laborautomaten bei mit der Antriebseinrichtung des Werkzeughalters verbundener 
Kupplungseinrichtung. 



